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Abstract of FR2696939 

Process and device for the speedy and automatic 
detection of forest fires using video cameras (12) 
which operate in the visible spectrum and supply 
video images of an area under surveillance. 
Means (20, 22) transmit these images to a signal 
processing system (26) which detects and 
automatically locates smoke spirals or moving 
smoke clouds in the video images supplied by 
the cameras and alerts an operator. 
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(£4) Procede et disposltif de detection automatique rapide de feux de foret 

@ L'invention conceme un procede et un dispositif de de- 
tection automatique rapide des feux de for§t, au moyen de 



cameras video (12) travaillant dans le spectre visible et 
fournissant des images video d'une zone a surveiller, qui 
sont transmtses par des moyens (20, 22) a un systeme 
(26) de traitement de signal permettant de detecter et de 
reperer automatiquement des volutes ou nuages de fumee 
en mouvement dans les images video foumies par les ca- 
meras et de les signaler a un operateur. 
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/ PROCEDE ET DISPOSITIF DE DETECTION AUTOMATIQUE 

5 RAPIDE DE FEUX DE FORET 

L 1 invention concerne un procede et un 
dispositif de detection automatique rapide de feux de 
for£t, permettant de detecter au plus t6t un depart de 
10 feu dans une region boisee ou a vegetation susceptible de 
s'enflammer afin d' alerter et de mettre en oeuvre aussi 
rapidement que possible les services de lutte contre 
1 1 incendie. 

L 1 intervention rapide de ces services apres un 
15 depart de feu permet en effet de limiter 1 1 importance des 
moyens necessaires pour eteindre un incendie et de 
limiter 6galement l'etendue de la zone brxilee. 

Les moyens actuels de detection des incendies 
dans les regions boisees ne sont pas parfaitement 
20 efficaces et sont souvent extr&nement onereux. 

lis consistent tout d'abord h faire surveiller 
des regions & risque d 1 incendie par des vigies postees en 
des points sur61eves. Cela necessite toutefois de 
disposer d'un personnel tres nombreux respectant 
25 scrupuleusement et sans defaillance des regies precises 
d* observation. 

Ces moyens consistent 6galement h utiliser des 
avions ou des h^licopteres qui survolent les regions a 
surveiller. Cette technique est tr&s onereuse et 
30 imparfaite, car un avion ou un h6licopt&re en vol n'est 
pas tou jours au voisinage d'une zone ou se declare un 
incendie* 

II a egalement et£ propose d 1 installer des 
lidars pour detecter des 6l6vations locales de 
35 temperature de l'air et des courants de convexion 
naturelle lies k un d6but d' incendie. Cependant, les 
systemes lidar sont tr£s onereux et ne peuvent 
fonctionner que dans les regions plates depourvues de 
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relief (une elevation de terrain en arriere plan cree un 
echo lidar qui perturbe la detection) . 

II a egalement ete propose d'utiliser des 
cameras thermiques, travaillant en general dans le 
spectre infra-rouge, pour observer une region boisee ou a 
risque d'incendie et y detecter des elevations locales de 
temperature causees par des debuts d'incendie. Cette 
technique a pour inconvenient le coat eleve des cameras 
thermiques. De plus, la presence d'autres points chauds 
dans la zone observee est de nature a perturber la 
detection des debuts d'incendie et amene generalement a 
associer d'autres detecteurs aux cameras thermiques, pour 
limiter le nombre des fausses alarmes. 

L' invention a pour objet un procede et un 
dispositif de detection automat ique rapide d'un debut 
d'incendie dans une region boisee, ou a vegetation 
susceptible de s'enflammer, ce procede et ce dispositif 
n'etant pas sounds aux inconvenients de la technique 
anterieure . 

Elle a egalement pour objet un procede et un 
dispositif de ce type, qui permettent de detecter un 
depart de feu tres rapidement et avec une grande 
fiabilite. 

Elle a encore pour objet un procede et un 
dispositif de ce type produisant un nombre relativement 
tres limite de fausses alarmes. 

Elle a encore pour objet un procede et un 
dispositif de ce type qui sont relativement peu cottteux 
et faciles a mettre en oeuvre. 

Ce procede selon 1' invention est caracterise 
en ce qu'il consiste a acquerir, par voie optique dans le 
spectre visible, des images video d'une zone a 
surveiller, a detecter automat iquement dans ces images 
les mouvements de volutes ou nuages de fumee crees par un 
depart de feu, et a produire une alarme a 1' intention 
d'un operateur, la detection des mouvements de volutes ou 



2696939 

3 

miages de fumee consistant essentiellement a comparer des 
images successives a vine image de reference pour detecter 
des mouvements et a analyser 1' importance et la coherence 
des mouvements detectes pour eliminer des mouvements 

5 parasites tels que des mouvements de feuillage, des 
reflets sur des plans d'eau, des variations d'eclairage, 
des vols d'oiseaux. 

L' invention est basee sur la constation 
surprenante pour l'homme du metier, que des techniques 

10 connues de traitement de signaux video, appliquees 
habituellement a la surveillance de locaux ou de terrains 
pour la detection de vehicules et de personnes en 
mouvement, peuvent egalement etre appliquees avec de tres 
bons resultats a la detection de volutes ou nuages de 

15 fumee en mouvement, bien que ces nuages ou volutes soient 
par nature plus ou moins transparents et de forme 
continuellement changeante . 

L' invention consiste done essentiellement a 
detecter, non pas une flamme ou une lueur produite par un 

20 debut d'incendie, mais le mouvement des fumees qui sont 
entrainees par le vent. Cette detection est realisee en 
quelques secondes et permet un reperage tres rapide d'un 
depart de feu, avec une sensibilite en contraste au moins 
egale ou meme superieure a celle de l'oeil humain lorsque 

25 le depart de feu a lieu a quelques kilometres du point 

d ' observat ion . 

De preference, le procede selon 1' invention 
consiste a detecter les mouvements de volutes ou nuages 
de fumee par rapport a un arriere plan ne comprenant pas 
30 de ciel. 

On evite ainsi de detecter les mouvements des 
nuages dans le ciel qui seraient susceptibles de 
provoquer des fausses alarmes. 

Selon une autre caracteristique de 
35 1' invention, ce procede consiste egalement a supprimer, 
dans les images de la zone a surveiller, des parties 
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predetermines correspondent respectivement k des voies 
de passage de vehicules et a du ciel, avant de proc&Ier a 
la detection des mouvements de volutes ou nuages de 
fum6e. 

Cette suppression pr^alable de parties 
pr6d6terminees des images vid6o avant leur traitement 
permet de simplifier et d'acc6l£rer ce traitement, tout 
en reduisant egalement le nombre de fausses alarmes. 

Selon encore une autre caracteristique de 
1' invention, le precede consiste egalement h reperer et a 
signaler a l'op6rateur les positions des volutes ou 
nuages de fumee dans les images video de la zone a 
surveiller. 

En cas d'alarme, un coup d'oeil sur un ecran 
de contrdle suffit alors a un opSrateur pour verifier si 
les objets mobiles detects automatiquement sont ou non 
des volutes ou des nuages de fumee causes par un depart 
de feu- 

Le cas ech<§ant, l'operateur peut commander a 
distance la camera de surveillance pour obtenir une vue 
rapprochee de la zone d'ou partent les nuages ou volutes 
de fum6e, et verifier plus ais<§ment s'il s'agit ou non 
d'un d6but d'incendie. 

L 1 invention propose egalement un dispositif de 
detection automatique rapide de feux de forSt dans une 
zone a surveiller, ce dispositif <§tant caract<§rise en ce 

qu'il comprend : 

- au moins une camera vid6o d» observation de 
la zone h surveiller, cette camera comprenant une matrice 
de photodetecteurs sensibles au spectre visible, par 
exemple du type CCD, 

- au moins un syst&me de traitement de signal, 
recevant les images video fournies par la camera, 

- et au moins un 6cran de visualisation 
connect^ k une sortie du syst£me de traitement pour 
l'affichage des images vid6o trait§es par le syst&ne 
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precite, 

ce dernier comprenant des moyens de 
numerisation des images video fournies par la camera, des 
moyens de comparaison d' images successives numerisees a 
5 une image de reference et d' etablissement de leurs 
differences, des moyens de determination de seuils par 
groupes de pixels, ces seuils etant adaptatifs dans 
l'espace et dans le temps, des moyens de comparaison de 
ces seuils aux differences precitees pour 1 ' elimination 

10 du bruit et la binarisation des differences 
significatives, des moyens de determination de 
1' importance et de la coherence des differences 
binarisees pour 1 ' elimination de differences 
correspondant a des mouvements parasites tels que des 

15 mouvements de feuillage, des reflets sur des plans d'eau, 
des variations d'eclairage, des vols d'oiseaux, et des 
moyens de signalisation a 1' attention d'un operateur des 
differences correspondant a des mouvements de volutes ou 

nuages de fumee. 
20 Selon d'autres caracteristiques de 

1' invention, le systeme de trait ement de 1 ' information 

comprend egalement : 

- des moyens de correlation temporelle par 
analyse et verification des trajectoires des objets 

25 mobiles detectes, 

- des moyens de limitation du traitement a des 
objets mobiles dont la taille apparente et le rapport 
taille apparente sur vitesse apparente sont compris entre 
des valeurs limites predetermines. 

30 on peut ainsi eviter de prendre en compte des 

mouvements n'ayant aucun rapport avec les mouvements des 
fumees produites par un debut d'incendie, et done limiter 
le nombre de fausses alarmes. 

Avantageus ement, ce dispositif comprend 

35 egalement des moyens de commande d' orientation de la 
camera video pour real is er un balayage de la zone a 
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surveiller avec arret pendant des durees predetermines 
dans au moins deux orientations predetermines . 

Cela permet de surveiller une zone 
relativement tres etendue avec une seule camera, tout en 
5 gardant une resolution et une qualite d' image 
acceptables . 

Dans un mode de realisation prefere de 
1' invention, ce dispositif comprend plusieurs cameras 
video installees en un meme site d' observation et 

10 orientees pour surveiller des zones par exemple 
sensiblement contigues ou adjacentes. 

Avantageusement, le dispositif comprend alors 
des moyens de transmission, par exemple hertzienne, des 
images video fournies par les cameras a une unite 

15 centrale installee a distance et comprenant le systeme 
precite de traitement de signal. 

Cette unite centrale peut alors recevoir les 
images video fournies par un nombre relativement eleve de 
cameras surveillant une region tres etendue. 

20 Avantageusement, le dispositif comprend 

egalement des moyens autonomes d' alimentation electrique 
des cameras precitees et des moyens associes par exemple 
de transmission, de motorisation et de commande, ces 
moyens comprenant par exemple des eoliennes ou des 

25 generateurs solaires d'energie electrique connectes a des 
accumulateurs electriques . 

De facon generale, 1' invention permet de 
detecter tres rapidement, en quelques secondes, des 
nuages ou volutes de fumee produites par un depart de feu 
30 dans une region boisee ou analogue, avec une fiabilite 
tres elevee et un taux de fausses alarmes relativement 
tres faible. 

Elle apporte une aide precieuse et 
indispensable a des operateurs charges de la surveillance 
35 de regions de tres grande etendue. 

L' invention sera mieux comprise et d'autres 
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caract£ristiques, details et avantages de celle-ci 
apparaitront k la lecture de la description qui suit, 
faite a titre d' exemple en reference aux dessins annexes 
dans lesguels : 

5 La Figure 1 represente schematiquement 

1 1 agencement d'un dispositif selon l 1 invention pour la 
surveillance d l une region bois£e ; 

La Figure 2 est une vue schematique de dessus, 
k plus grande echelle, d'un groupe de cameras faisant 
10 partie de ce dispositif ; 

La Figure 3 represente schematiquement, sous 
forme de blocs , 1 ' ensemble d'un dispositif conforme k 
1' invention ; 

La Figure 4 est un organigramme des operations 
15 essentielles du traitement de signal mis en oeuvre dans 
1 'invention. 

On se r£fere tout d'abord aux Figures 1 et 2, 
qui illustrent schematiquement 1 'observation d , une region 
boisee 10 au moyen d'une ou de plusieurs cameras 
20 video 12. 

La ou les cameras video 12 sont montees a un 
niveau elev£ par rapport k la region environnante 10, par 
exemple au sommet d'un pylone 14 ou d'une elevation de 
terrain. 

25 Les cameras 12 sont des cameras class iques de 

surveillance a matrice de photod£tecteurs travaillant 
dans le spectre visible, par exemple du type CCD. Elles 
comprennent un objectif 16 de prise de vue, qui peut §tre 
eventuellement k focale variable, et qui a par exemple un 

30 angle d'ouverture de 30 a 45' environ, pour former sur la 
matrice de photodetecteur l 1 image d'une zone relativement 
et endue de la region boisee 10 k surveiller. 

Comme repr£sent£ sch&natiquement en Figure 2, 
on peut pr£voir un groupe de quatre cameras 12 orient£es 

35 a 90' les unes des autres et portees chacune par un 
support motorise 18 pivotant autour d'un axe sensiblement 
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vertical ou leg£rement incline par rapport a la 
verticale, de fagon a ce que chaque camera 12 puisse 
balayer un champ d' environ 90* en s'arritant pendant des 
durees pr6d<§termin6es (par exemple de l'ordre d'une 
5 vingtaine de secondes) dans deux ou trois positions 
predetermines , 1' ensemble des quatre cameras 12 
permettant alors de couvrir un champ d' observation de 
360* autour d'un axe vertical. 

En variante, les cameras 12 peuvent §tre 
10 mont£es fixement sur un support commun orientable et 
motorise. 

lypiguement la distance maximale d 1 observation 
est de l'ordre de cinq &. dix kilometres. 

Quand la region a surveiller est tres 6tendue, 

15 il est avantageux de pr^voir une unit6 centrale de 
traitement des signaux video fournis par les cameras de 
surveillance, et de relier cette unite centrale aux 
cameras vid6o par tous moyens appropries (<§lectriques, 
optiques, radio-electriques , etc) . 

20 Par exemple, et comme represent^ en Figure 3, 

chaque camera 12 ou chaque groupe de cameras installees 
en un m£me point d' observation, peut §tre reli6 par cable 
et eventuellement par des moyens de multiplexage k un 
transmetteur 20 install^ au m§me endroit et emettant par 

25 voie hertzienne les signaux video fournis par les cameras 
12 a destination d'un reseau de transmetteurs 22 relies 
par exemple par cable a une unite centrale 24 comprenant 
un ou plusieurs syst&nes de traitement de signal 26 et 
des 6crans 28 de visualisation des images video regues 

30 par le syst&ne 26 et trait^es par ce dernier pour 
signaler, a 1' attention d'un ou de plusieurs operateurs 
se tenant devant les 6crans 28, la presence de nuages ou 
de volutes de fum6e d6tect6s dans les images vid6o 
f ournies par les cameras 12 . 

35 Comme on l'a represent 6 egalement 

sch&natiquement en Figure 3, les cameras 12, les 
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transmetteurs associ^s 20 et les moyens de commande des 
cameras 12 sont relies a des moyens 30 d 1 alimentation en 
energie 61ectrique, qui peuvent §tre par exemple des 
moyens autonomes tels que des 6oliennes ou des 
5 g6n6rateurs solaires d'6nergie 6lectrique connectes a des 
batteries d'accumulateurs 6lectriques. 

Comme indique plus haut, le systeme de 
traitement 26 permet la detection et le reperage 
automat ique de volutes ou de nuages de fum6e en mouvement 

10 dans les images video fournies par les cameras 12. Un tel 
systeme est actuellement disponible dans le commerce et 
est commercialism par la Societe BERTIN et CIE sous la 
denomination SIAM. On peut egalement utiliser un systeme 
de traitement tel que celui decrit dans le Brevet 

15 Europeen 0296011 de la D6posante, moyennant quelques 
adaptations k la portee de l'homme du metier. 

Ces syst&mes sont actuellement utilises pour 
la detection des mouvement s de personnes et/ou de 
v6hicules, & des fins de surveillance de locaux, 

20 d' installations civiles ou militaires, et de terrains. 

La presente invention prevoit de les utiliser 
pour la detection des mouvements de nuages ou de volutes 
de fum6e produits par un depart de feu dans une region 
bois6e ou analogue, en proc6dant de la fa<?on decrite en 

25 reference a la Figure 4 qui est un organigramme simplifie 
des operations essentielles de traitement de signal 
r£alis6es par le syst&me 26. 

La premiere operation 32 realisee par ce 
systeme consiste k numeriser les images video fournies 

30 par une camera 12. 

L 1 operation suivante 34 peut comprendre une 
convolution spatiale permettant d'augmenter le rapport 
signal sur bruit et de diminuer la sensibility du syst&me 
aux turbulences, cette convolution spatiale consistant 

35 essentiellement k remplacer chaque pixel d'une image par 
la moyenne d'un groupe de pixels environnants . 
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L 1 operation suivante 36 peut consister a creer 
une image de reference a partir des images pr6cedant une 
image en cours de traitement, ce qui permet notamment 
d'eliminer des variations tr&s braves de certains pixels. 
5 L 1 operation suivante 38 consiste a comparer 

l 1 image courante en cours de traitement k l 1 image de 
reference pour obtenir leurs differences. Cette operation 
permet d 1 identifier les pixels qui ont varie par rapport 
a 1' image de reference. 
10 L 1 operation suivante 40 consiste en une 

integration teraporelle des differences d' images ainsi 
obtenues, cette integration etant realis6e sur des durees 
ou des nombres d' images successives qui sont choisis de 
fa<?on appropriee en fonction de la vitesse de variation 
15 du ph&iom&ne k detecter. 

Typiqutement/ cette integration est realis^e 
sur un nombre relativement faible d' images successives. 

L* operation suivante 42 consiste k determiner 
des seuils par groupe de pixels, ces seuils etant 
20 adaptatifs dans l'espace et dans le temps, dans la mesure 
ou ils peuvent varier d'un groupe de pixels a 1* autre 
dans une image donn6e et varier 6galement dans le temps 
pour un groupe de pixels donne. Ces seuils sont 
determines a partir d'une estimation du bruit mesure dans 
25 chaque groupe de pixels. 

L 1 operation suivante 44 consiste & comparer a 
ces seuils les differences precitees obtenues a 1' issue 
de 1' operation 40 et k affecter des valeurs binaires k 
ces differences selon qu'elles sont superieures ou 
30 inferieures aux seuils precites. 

L 1 operation suivante 46 consiste 

essentiellement en une analyse de connexite des pixels 
pour lesquels on a detecte des differences binaires non 
nulles, chaque pixel etant agglomere avec son voisin s'il 
35 presente la mSme difference binaire que celui-ci. Cette 
operation permet d'eiiminer des pixels isoies et de 
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regrouper les pixels connexes de m§me difference binaire 
pour former des Elements caracterises essentiellement par 
la valeur de cette difference binaire et par le nombre de 
pixels qu'ils comprennent. 
5 L 1 operation suivante 48 est une correlation 

temporelle permettant de verifier si les elements 
d6tectes k l 1 issue de 1' operation precedente 46 suivent 
ou non une trajectoire coherente. Cette correlation 
temporelle comprend done des fonctions d' initialisation 

10 de trajectoires et de raise h jour de trajectoires. 

L 1 operation suivante 50 consiste a reperer et 
signaler de fagon visible sur les ecrans 28 les fumees en 
mouvement qui ont ete detectees dans les images video 
fournies par les cameras 12. On peut par exemple encadrer 

15 sur l'ecran les fumees detectees, ou les faire apparaitre 
en surbrillance, etc. 

Toutes les operations de trait ement de signal 
qui ont ete decrites en reference k la Figure 4 sont 
chacune bien connues de l'homme du metier. Leur 

20 application a la detection automatique rapide des debuts 
d'incendie dans des regions boisees ou analogues doit 
egalement satisfaire aux contraintes suivantes : 

- la taille apparente (en pixels d' image) des 
objets a detecter et le rapport taille apparente/ vitesse 

25 apparente de ces objets doivent §tre compris entre des 
valeurs limites predetermines, 

- les mouvements des nuages ou volutes de 
fumee a detecter doivent §tre observes par rapport a un 
arriere plan situe sous la ligne d'horizon, c'est-&-dire 

30 ne comprenant pas de ciel, 

- on supprime des images video fournies par 
les cameras 12 toutes les parties correspondant h du ciel 
et a des voies de passage de vehicules, pour eviter de 
prendre en compte des passages de nuages dans le ciel, 

35 des deplacements de vehicules sur des routes, etc. 

Les mouvements pararistes tels que des 
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mouvements de feuillage, des reflets sur des plans d'eau 
ou des flaques d'eau, des variations d'6clairage, des 
vols d'oiseaux dans le charnp des cameras 12 , sont 
automatiquement 61imin6s par les operations de traitement 
5 decrites en r6f6rence h la Figure 4, Dans ces conditions, 
les mouvements de volutes ou de nuages de fumee produites 
par un d6but d'incendie sont automat iquement detect^s, 
avec une tres grande fiabilite. Bien entendu, cette 
detection peut s 1 accompagner de quelques fausses alarmes, 

10 see qui amene l'operateur se tenant devant les 6crans 28 
k verifier syst&natiquement, sur ses ecrans, s'il 
constate lui-m§me un dSbut d'incendie dans la zone 
signalde. En cas de besoin, l'operateur peut, par 
telecommande, obtenir une vue rapprochee de la zone en 

15 question. 



20 
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REVENDICATIONS 

1. Proc6d6 de detection automatique rapide de 
feux de for§t dans une zone a surveiller, caract6ris6 en 

5 ce qu'il consiste a acqu6rir, par voie optique dans le 
spectre visisible, des images vid6o de la zone a 
surveiller, a detecter automat iquement dans ces images 
les mouvements de volutes ou nuages de fum6e cr6es par un 
depart de feu, et & produire une alarme a 1' attention 

10 d 'un op^rateur, la detection des mouvements de volutes ou 
nuages de fum6e consistant essentiellement a comparer des 
images successives a une image de r6f6rence pour detecter 
des mouvements et k analyser 1 1 importance et la coherence 
des mouvements d6tect6s pour 6liminer des mouvements 

15 parasites tels que des mouvements de feuillage, des 
reflets sur des plans d'eau, des variations d'6clairage 
et des vols d'oiseaux. 

2. Proc6d<§ selon la revendication 1, 
caract<§ris6 en ce qu'il consiste a detecter les 

20 mouvements de volutes ou nuages de fum£e par rapport a un 
arriere plan ne comprenant pas de ciel. 

3. Proced6 selon la revendication 1 ou 2, 
caracteris6 en ce qu'il consiste 6galement k supprimer, 
dans les images de la zone k surveiller, des parties 

25 predetermines correspondant respect ivement a des voies 
de passage de v^hicules et k du ciel, avant de proceder k 
la detection des mouvements de volutes ou nuages de 
fum6e. 

4. Proc£de selon l'une des revendi cat ions 1 a 
30 3, caract&rise en ce qu'il consiste 6galement k reperer 

et signaler a 1' attention de l'op^rateur les positions 
des volutes ou nuages de fum^e dans les images vid6o de 
la zone k surveiller. 

5. Dispositif de detection automatique rapide 
35 de feux de forgt dans une zone ci surveiller, caracterise 

en ce qu'il comprend : 
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- au moins une camera vid6o (12) d* observation 
de la zone & surveiller, cette camera comprenant une 
matrice de photodetecteurs sensibles au spectre visible, 
par exemple du type CCD, 

5 - au moins un syst&me (26) de traitement de 

signal, recevant les images video fournies par la camera 
(12), 

- et au moins un ecran de visualisation (28) 
connecte a une sortie du syst&ne de traitement (26) pour 

10 l'affichage d 1 images video de la zone k surveiller 
trait 6es par le syst&ne pr6cite f 

ce dernier comprenant des moyens de 
numerisation des images video fournies par la camera, des 
moyens de comparaison d 1 images successives num6ris£es a 

15 une image de reference et d'etablissement de leurs 
differences, des moyens de determination de seuils par 
groupes de pixels des images, ces seuils etant adaptatifs 
dans l'espace et dans le temps, des moyens de comparaison 
de ces seuils aux differences pr^citees pour 

20 1 1 elimination du bruit et la binarisation de differences 
significatives, des moyens de determination de 
1' importance et de la coherence des differences 
binaris6es pour 1 1 elimination de differences 
correspondant a des mouvements parasites tels que des 

25 mouvements de feuillage, des reflets sur des plans d'eau, 
des variations d'eclairage, des vols d'oiseaux, et des 
moyens de signalisation a 1* attention d'un operateur des 
differences correspondant a des mouvements de volutes ou 
nuages de fumees. 

30 6. Dispositif selon la revendication 5, 

caracterise en ce que le syst&me (26) de traitement de 
1 1 information comprend egalement des moyens de 
correlation temporelle par analyse et verification de 
trajectoire des objets mobiles detect 6s. 

35 7. Dispositif selon la revendication 5 ou 6, 

caracterise en ce que le syst^me de traitement de 



2696939 



15 

1 1 information comprend des moyens de limitation du 
traitement h des objets mobiles dont la taille apparente 
et le rapport taille apparente/vitesse apparente sont 
compris entre des valeurs limites predetermines . 
5 8. Dispositif selon I'une des revendications 5 

a 7, caract6ris6 en ce qu'il comprend des moyens de 
commande d 1 orientation de la camera vid6o pour realiser 
un balayage de la zone h surveiller avec arr§t pendant 
des dur6es predetermines dans au moins deux orientations 

10 predetermines . 

9. Dispositif selon l'une des revendications 5 
a 8, caracteris6 en ce qu'il comprend plusieurs cameras 
video instances en un m§me site d' observation et 
orient6es pour surveiller des zones par exemple 

15 sensiblement contigiies ou adjacentes. 

10. Dispositif selon l'une des revendications 
5 a 9 # caract6ris6 en ce qu'il comprend des moyens de 
transmission, par exemple hertzienne, des images fournies 
par la ou les cameras h une unit6 centrale install6e k 

20 distance et comprenant le syst&me de traitement de 
signal. 

11. Dispositif selon I 1 une des revendications 
5 & 9, caracterisd en ce qu'il comprend des moyens 
autonomes d' alimentation 6lectrique des cameras pr6citees 

25 et des moyens associes par exemple de transmission, de 
motorisation et de commande, ces moyens d' alimentation 
comprenant par exemple des 6oliennes ou des gen6rateurs 
solaires d'6nergie 61ectrique connectes a des 
accumulateurs 61ectrique. 

30 



35 
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